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Abstraks 
Kamera Wireless merupakan suatu alat tanpa kabel yang berfungsi sebagai penangkap gambar 
dengan menggunakan gelombang radio. Pada kamera ini membutuhkan televisi atau komputer (TV 
Tuner sebagai alat pendukung) untuk menampilkan gambar yang direkam oleh kamera tersebut. 
Kamera sebagai pemantau ini diaplikasikan oleh sebuah robot yang secara otomatis mencari jalan 
dan menghindari adanya penghalang di depan, kanan maupun kiri robot. Kamera ini dapat 
menampilkan gambar walaupun dalam keadaan gelap karena dilengkapi dengan 11 LED Infra Red 
dan LDR 
 
Kata Kunci – Kamera, CCTV, Infra, PING Sensor 
 
1.  PENDAHULUAN 
Kemajuan teknologi memberi solusi 
dalam segi keamanan. Di mana untuk 
memonitoring suatu tempat secara 
otomatis melalui monitor dengan 
menggunakan kamera pengaman CCTV. 
Kamera wireless merupakan suatu alat 
penangkap gambar yang menggunakan 
gelombang radio untuk mengirim hasil 
objek yang terekam ke televisi ataupun 
komputer. 
Kamera wireless ini diaplikasikan 
pada sebuah robot. Robot merupakan salah 
satu perangkat cerdas yang dapat meniru 
perilaku manusia. Ini dimaksudkan agar 
robot dapat digunakan sebagai pemantau 
pada daerah-daerah yang tak mungkin 
dicapai oleh manusia. Dimana si robot 
secara otomatis dapat mencari jalan dan 
menghindari halangan.  
Kamera wireless yang terpasang 
pada badan robot ini dilengkapi dengan 
LED Infra Red dan LDR dimana kamera 
akan mampu menampilkan gambar 
sekalipun dalam keadaan gelap (cahaya 
minim).  
 
2. LANDASAN TEORI 
2.1 Kamera Wireless Infra Merah 
Kamera wireless adalah suatu 
alat yang penangkap gambar tanpa 
kabel tapi menggunakan gelombang 
radio. Kamera ini terhubung melalui 
video dan audio output yang sudah 
tersedia pada TV ataupun computer 
(dengan TV Tunner). 
Kamera ini memiliki 
jangkauan ke Receiver r 20 meter 
dan menggunakan gelombang radio 
sehingga dapat menembus dinding 
atau tembok. 
 
   
 
Gambar 2.1 Kamera Wireless Infra 
Merah 
 
Spesifikasi kamera yang 
dipakai adalah sebagai berikut: 
x CMOS Color 
x Video dan Audio Output 
x Daya 8 - 12 VDC 
x 11 LED Infra Red 
x Low Lux 0,001 Lux 
x LED Infra Red 
x Diameter Lensa 4 mm 
x Terbuat dari aluminium  
x Sensor LDR 
x Diameter Kamera 4 cm, panjang 
r 5,5cm 
 
 
2.2 Kamera CMOS (Complementary 
Metal Oxide Semiconductor) 
  
Sensor CMOS akan mengubah 
cahaya menjadi gambar. Cahaya ini 
akan dirubah menjadi elektron-
elektron. 
Operasi dasar dari kamera 
CMOS adalah photocurrent, yaitu 
cahaya sebagai sumber arus. Daerah 
sensitif cahaya dalam kamera 
CMOS pixel adalah p-n junction 
dioda yang beroperasi pada bias 
balik. Cahaya membangkitkan 
sebuah photocurrent, sehingga 
menaikkan arus saturasi balik dari 
dioda. Besarnya photon yang 
memberi kontribusi ke photocurrent 
ditentukan oleh daya serap 
semikonduktor, l(O), ikatan energi 
semikonduktor dan kemampuan 
pancar dari permukaan 
semikonduktor. 
Photon yang mempunyai 
panjang gelombang pendek 
mempunyai energi lebih tinggi dan 
sebaliknya dalam kemampuan 
penyerapan menutupi permukaan 
semikonduktor. Untuk bisa diserap 
oleh semikonduktor, sebuah photon 
harus mempunyai cukup energi 
untuk membangkitkan sebuah 
pasangan elektron-hole.  
Photon ini akan melewati 
sebuah CFA (Color Filter Array), 
dimana proses mulai mendapatkan 
warna dari monokrom chip. Hasil 
keluaran warna dari sensor dapat 
untuk mengukur photon merah 
(Red), hijau (Green) dan Biru 
(Blue).  
 
2.3 LED IR (Infra Red) 
  LED Infra merah adalah 
sebuah benda padat penghasil 
cahaya, yang mampu menghasilkan 
spektrum cahaya infra merah. Di 
mana LED IR akan aktif (menyala) 
apabila LDR tidak terdeteksi adanya 
cahaya. Jadi kamera dapat 
menangkap gambar walaupun dalam 
keadaan gelap. 
 
3. SKEMATIK RANGKAIAN 
3.1  Rangkaian Secara Umum 
  Hal tersebut menjelaskan 
analisa kerja sistem kamera. Berikut 
blok diagram dari sistem kamera 
yang dipakai. 
 
Gambar 3.1 Diagram Blok Kamera 
 
Lensa di sini berfungsi untuk 
melindungi bagian dalam kamera. 
Cahaya yang masuk akan mengenai 
LDR dan Kamera CMOS. Jika LDR 
mendapat cahaya maka LED IR 
tidak menyala, dan sebaliknya jika 
LDR tidak mendapat cahaya maka 
LED IR akan menyala. Inilah yang 
membuat kamera mampu 
menangkap gambar dalam keadaan 
gelap. Sedangkan kamera CMOS 
akan mengubah cahaya yang didapat 
menjadi gambar. Di mana prinsip 
kerjanya dimulai dari bagaimana 
bahan semikonduktor 
membangkitkan arus, pengkoleksian 
cahaya dan filter warna, serta 
prinsip kerja aktif pixel yang 
merupakan dasar dari kamera 
CMOS.  
Antena berfungsi sebagai 
tranduser yang mengubah sinyal 
listrik menjadi sinyal gelombang 
radio untuk di pancarkan lewat 
udara dan di tangkap oleh penerima 
(Receiver). Pada antena, sinyal ini 
akan di ubah menjadi sinyal listrik. 
Sinyal listrik ini akan diubah ke 
dalam bentuk gambar dan akan 
ditampilkan pada monitor TV atau 
komputer. 
 
 
 
 
4. UJI COBA 
4.1 Pengujian Kamera  
Setelah dijelaskan mengenai 
teori dasar-dasar kerja komponen 
sampai dengan konsep dasar 
rangkaian serta penjelasan flowchart 
program, berikut gambar fisik 
AutoBot dan beberapa hasil 
percobaan yang telah dilakukan. 
Pada saat pengujian berlangsung 
sumber dari kamera pada penelitian 
ini menggunakan tegangan sebesar 9 
Volt. Sedangkan berdasarkan 
pengujian pada antena transmitter 
menggunakan oscilloscope 
terdeteksi tegangan sebesar r 6 volt.   
 
 
 
Gambar 4.1 Posisi Kamera Pada 
Robot 
 
 
Data Pengamatan 4.1 Uji Coba 
Kamera Pada Berbagai Keadaan 
Tempat Baik Terang Maupun 
Gelap 
 
 
 
 
Data Pengamatan 4.2 Uji Coba 
Kamera Berdasarkan Jarak 
Menggunakan Oscilloscope 
 
 
 
Pada pengujian pertama, untuk 
jarak antara pemancar dan penerima 
kurang dari 1 meter output gambar 
terdeteksi dan hasil keluaran sinyal 
yang tampak pada oscillsoscope 
mempunyai tegangan sebesar 4,2 
Volt. Jadi terjadi penurunan 
tegangan sebesar 4,8 Volt dari 
tegangan awal yaitu dari 9 Volt 
menjadi 4,2 Volt. 
Pengujian kedua dilakukan 
dengan mengatur jarak antara 
pemancar dan penerima berkisar 1 - 
10 meter, output gambar yang 
didapatkan terdeteksi dengan hasil 
tegangan keluaran sebesar 3 Volt. 
Dengan demikian terjadi penurunan 
tegangan sebesar 6 Volt dari 
tegangan awal kamera sebesar 9 
Volt. 
Selanjutnya pengujian ketiga, 
jarak antara pemancar dan penerima 
berkisar 10 - 15 meter. Gambar yang 
terdeteksi menunjukkan tegangan 
keluaran sebesar 2 Volt, sehingga 
terjadi penurunan tegangan sebesar 7 
Volt dari tegangan awal 9 Volt. 
Untuk pengujian keempat, 
jarak antara pemancar dan penerima 
berkisar 15 - 21 meter, gambar 
keluaran yang terdeteksi sebesar 1,5 
Volt, dan pada pengujian kelima, 
untuk jarak lebih dari 21 meter, 
tidak terdeteksi keluaran. 
Berdasarkan pada hasil 
pengujian yang telah dilakukan 
dapat dinyatakan bahwa jarak antara 
pemancar dan penerima berpengaruh 
terhadap tegangan di video output. 
Semakin besar jarak maka tegangan 
di video output akan semakin kecil. 
Namun demikian besar penurunan 
tegangan terhadap jarak tidak 
berurutan. 
4.2  Pengujian Kamera Tanpa Robot 
Berikut hasil tampilan kamera 
melalui monitor TV dengan bantuan 
Combo TV Box 
 
 
Gambar 4.2 Output Kamera Pada 
Ruangan Sama Dalam Keadaan 
Terang 
 
Gambar 4.2, output dari 
kamera pada monitor komputer 
dengan combo TV box. Di mana 
kondisi antara pemancar dan 
penerima berada pada ruangan yang 
sama tanpa suatu halangan apapun 
dan dalam keadaan gelap atau tidak 
mendapat cahaya. 
 
 
Gambar 4.3 Output Kamera Pada 
Ruangan Sama Dalam Keadaan 
Gelap 
 
Dan gambar 4.3 merupakan 
keluaran dari kamera pada komputer 
dengan combo TV box. Kondisi 
antara pemancar dan penerima 
berada pada ruangan yang sama 
tanpa suatu halangan apapun dan 
dalam keadaan terang atau mendapat 
cahaya. 
 
 
Gambar 4.4 Output Kamera Pada 
Ruangan Berbeda Dalam satu Lantai 
 
Untuk gambar 4.4 adalah 
output kamera pada kondisi antara 
pemancar dan penerima berada di 
ruangan yang berbeda dengan 
halangan tembok kayu dan dalam 
keadaan terang atau mendapat 
cahaya. 
 
4.3  Pengujian Kamera Yang 
Terpasang Pada Robot 
Berikut hasil tampilan kamera 
yang terpasang pada robot. 
 
 
Gambar 4.5 Hasil Gambar Kamera 
 
Pada gambar 4.5 tampak 
output kamera yang ditampilkan 
pada monitor komputer. Kamera 
terpasang pada robot dalam keadaan 
menghadap ke depan. 
 
 
Gambar 4.6 Output Kamera Dengan 
Halangan Di Depan Pada Jarak ± 20 
cm 
Sedangkan pada gambar 4.6 
menunjukkan output kamera yang 
terpasang pada robot di mana 
terdapat halangan di depan berupa 
tembok dengan jarak r 20 cm. 
 
 
Gambar 4.7 Output Kamera Dengan 
Halangan Di Depan Pada Jarak ± 5 
cm 
 
Selanjutnya untuk gambar 4.7 
terlihat output kamera di mana 
terdapat halangan di depan berupa 
tembok kayu pada jarak sekitar  r 5 
cm. 
 
 
Gambar 4.8 Output Kamera Dalam 
Keadaan Robot Berbelok Ke Kiri 
 
Untuk gambar 4.8 merupakan 
gambar dari hasil kamera pada saat 
robot dalam keadaan berbelok. Ini 
disebabkan karena adanya halangan 
di depan robot. Sehingga robot 
tersebut akan secara otomatis 
berbelok mencari jalan yang tidak 
terdapat halangannya. 
 
 
 
 
 
Gambar 4.9 Output Kamera Setelah 
Robot Berbelok 
 
Terakhir gambar 4.9 adalah 
hasil kamera setelah robot berbelok. 
Tampak di depan robot atau kamera 
tidak terdapat halangan. 
 
5. KESIMPULAN 
x Kamera dapat menampilkan gambar 
dalam keadaan ruangan terang 
ataupun gelap sekalipun. 
x Otput dari kamera dapat ditampilkan 
melalui televisi ataupun komputer 
(dengan TV Tuner). 
x Penggunaan gelombang radio pada 
kamera sehingga memungkinkan 
receiver mampu menangkap gambar 
sekalipun terhalang tembok. 
x Jangkauan Receiver r 20 m. 
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